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@ Handwerkzeugrnaschine mit vibrationsgedampftem Handgriff 

@ Eine moglichst weitgehend vibrationsgedampfte Kopp- 
lung zwischen dem Handgriff (2) und dem Maschinenge- 
hause (1) einer Handwerkzeugrnaschine entsteht da- 
durch, dass der Handgriff (2) uber zwei oder mehrere par- 
allele, nahezu senkrecht zur Langsachse (3) der Hand- 
werkzeugrnaschine ausgerichtete Hebel (4, 5) mit dem 
Maschinengehause (1) gekoppelt ist, wobei die Hebel (4, 
5) einerseits am Maschinengehause (1) und andererseits 
am Handgriff (2) angelenkt sind. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Handwerk- 5 
zeugmaschine mit vibrationsgedampftem Ilandgriff, wel- 
cher unter Einsatz von Dampfungsmitteln mit dem Maschi- 
nengehause gekoppelt ist. 

[0002] Insbesondere bei Handwerkzeugmaschinen mit ei- 
nem schlagenden Antrieb, z. B. Bohrhammer, MeiBelham- 10 
mer und dergleichen, entstehen recht starke Vibrationen in 
der Maschine, die auf den Handgriff der Maschine ubertra- 
gen werden und fur den Bediener nicht nur unangenehm 
sind, sondern aueh gesundheitsschadlich sein konnen. Z. B, 
aus der DE 195 03 526 Al oder der US 5,697,456 sind 15 
MaRnahmen bekannl, um den Handgriff einer Handwerk- 
zeugmaschine gegen Vibrationen zu dampfen. Diese MaB- 
nahmen bestehen z. B. darin, dass der Handgriff an einem 
Ende iiber eine dampfende Feder oder ein Federsystem mit 
dem Maschinengehause gekoppelt ist und dass der Hand- 20 
griff am gegenuberliegenden Ende mittels eines Drehge- 
lenks mit dem Maschinengehause verbunden ist. In der 
DE 195 03 526 Al wird auch vorgeschlagen, dass der 
Handgriff an beiden Enden iiber ein vibration sdampf en des 
Material, z. B. thermoplastischer Elastomer- Kunststoff, mit 25 
dem Maschinengehause verbunden ist. Es ist also bisher ub- 
lich, den Handgriff an zwei Stellen mit dem Maschinenge- 
hause zu verbinden. Auch wenn ein oder beide Koppelstel- 
len mit Dampfungsmitteln versehen sind, findet trotzdem 
noch eine relativ hohe Uberkopplung von Vibrationen aus 30 
dem Maschinengehause auf den Handgriff stall. 
[0003] Aus der WO 98/21014 ist es bekannt, zur Vibrati- 
onsdampfung zwischen dem Handgriff und dem Maschi- 
nengehause ein oder mehrere aktive, elektrisch steuerbare 
Dampfungselemente einzusetzen, die Vibrationen des Ma- 35 
schincngchauscs cntgcgcnwirkcn. 

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde, eine 
Handwerkzeugmaschine mit einem Handgriff der eingangs 
genannten Art anzugeben, der moglichst weitgehend vibra- 
tionsgedampft an das Maschinengehause der Handwerk- 40 
zeugmaschine angekoppelt ist. 

Vorteile der Erfindung 
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hause untergebracht sein, oder es konnen auch ein oder meh- 
rere Hebel in einem in etwa senkrecht zur Langs achse der 
Handwerkzeugmaschine verlaufenden Schenkel des Hand- 
griffs platziert sein. Der Parallelsch winger kann somit platz- 
sparend in der Handwerkzeugmaschine integriert werden. 
[0009] Die Vibration sdampf ung fur den Ilandgriff kann 
noch dadurch erhoht werden, dass an ein oder mehreren 
Stellen zwischen dem Handgriff und dem Maschinenge- 
hause Federelemente - vorzugsweise Druckfedern — einge- 
fugt werden. Eine weitere Verbesserung der Vibrations- 
dampfung lasst sich dadurch erreichen, dass anstelle von 
rein passiven Federelementen ein oder mehrere aktive 
Dampfungselemente zwischen dem Handgriff und dem Ma- 
schinengehause angeordnet werden, die so sleuerbar sind, 
dass sie Vibrationen des Maschinengehauses entgegenwir- 
ken. 

[0010] Die Hebel wirken besonders vibrationsdampfend, 
wenn sie als Blattfedern ausgebildet sind. Vorteilhafterweise 
sind die Blattfedern gegen eine auf den Handgriff in Rich- 
tung des Maschinengehauses ausgeubte Kraft vorgespannt 
[0011] Es ist zweckmaBig, die Relativbewegung des 
Handgriffs gegeniiber dem Maschinengehause durch ein 
oder mehrere Anschlage zu begrenzen. 

Zeichnung 

[0012] Anhand von mehreren in der Zeichnung dargestell- 
ten Ausfiihrungsbeispielen wird nachfolgend die Erfindung 
naher erlautert. Es zeigen: 

[0013] Fig, 1 eine Prinzipdarstellung eines mittels eines 
Parallelschwingers am Maschinengehause gelagerten Hand- 
griffs, 

[0014] Fig. 2 eine praktische Ausfiihrung des an einem 
Maschinengehause mittels eines Parallelschwingers gela- 
gerten Handgriffs, 

[0015] Fig. 3 cine Handwerkzeugmaschine, bei dem der 
Pedalsch winger aus Blattfedern besteht, 
[0016] Fig. 4 eine Handwerkzeugsmaschine mit einem 
Parallelschwinger und einem zwischen Handgriff und Ma- 
schinengehause eingesetzten Dampfungselement und 
[0017] Fig. 5 eine Handwerkzeugsmaschine mit einem 
aus vorgespannten Blattfedern bestehenden Parallelschwin- 
ger. 



[0005] Die genannte Aufgabe wird mit den Merkmalen 
des Anspruchs 1 dadurch gelost, dass der Handgriff iiber 
zwei oder mehrere parallele, nahezu senkrecht zur Langs- 
achse der Handwerkzeugmaschine ausgerichtete Hebel mil 
dem Maschinengehause gekoppelt ist, wobei die Hebel ei- 
nerseits am Maschinengehause und andererseits am Hand- 
griff angelenkt sind. Mit einer solchen sogenannten Parallel- 
schwinge erhalt der Handgriff eine recht hohe Stabilitat und 
ist, weil er keine direkten Verbindungspunkte mit dem Ma- 
schinengehause mehr hat, sehr stark gegeniiber Vibrationen 
des Maschinengehauses cntkoppclt. 

[0006] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung gehen 
aus den Unteranspriichen hervor. 

[0007] Es ist zweckmaBig, dass bei jedem Hebel der An- 
lenkpunkt am Ilandgriff moglichst weit entfernt ist vomAn- 
lenkpunkt am Maschinengehause. Damit ist gewahrleistet, 
dass die Relativbewegung zwischen dem Handgriff und 
dem Maschinengehause nahezu ausschlieBlich eine Kompo- 
nente in Richtung der Langsachse der Handwerkzeugma- 
schine hat. Dabei ist es vorteilhaft, dass bei alien Hebeln die 
Abstande zwischen ihren jeweils zwei Anlenkpunkten na- 
hezu gleich groB sind, wodurch unerwunschte Bewegungs- 
effekte des Handgriffs vennieden werden. 
[0008] Die Hebel konnen entweder alle im Maschinenge- 



Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielen 

[0018] In der Fig. 1 ist schematisch eine Handwerkzeug- 
maschine, z. B. ein Bohrhammer oder MeiBelhammer oder 
dergleichen, dargestellt. Die Handwerkzeugmaschine be- 
steht aus einem Maschinengehause 1, in dem sich der Ma- 
schinenantrieb befindet, und einem mit dem Maschinenge- 
hause 1 gekoppelten Handgriff 2. 

[0019] Der Handgriff 2 ist iiber eine Parallelsch winge mit 
dem Maschinengehause 1 gekoppelt. Diese Parallel- 
schwingc besteht aus zwei parallel zucinandcr licgcndcn, 
nahezu senkrecht zur Langsachse 3 der Maschine ausgerich- 
teten Hebeln 4 und 5. Anstelle der in der Zeichnung darge- 
stellten zwei Hebel 4 und 5 konnen auch mehr als nur zwei 
parallele Hebel eingesetzt werden. Die Hebel 4 und 5 sind 
einerseits am Handgriff 2 und andererseits am Maschinen- 
gehause 1 so angelenkt, dass der Handgriff 2 eine Relativbe- 
wegung gegeniiber dem Maschinengehause 1 nahezu aus- 
schlieBlich in Richtung der Langsachse 3 vollziehen kann. 
[0020] Damit zwischen dem Handgriff 2 und dem Ma- 
schinengehause 1 nur ein moglichst geringer Kippbewe- 
gungsanteil entstehen kann, sollte bei jedem Hebel 4 bzw. 5 
der Anlenkpunkt 6 bzw. 7 am Handgriff 2 moglichst weil 
entfernt vom Anlenkpunkt 8 bzw. 9 am Maschinengehause 1 
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sein. Um diese Voraussetzung moglichst gut zu erfiillen, 
sind die Anlenkpunkte 6, 7 fur die beiden Hebel 4, 5 am obe- 
ren Ende, vorzugsweise einem parallel zur Langs achse 3 
verlaufenden Schenkel 10, des Handgriffs 2 angeordnet. Die 
beiden anderen Anlenkpunkte 8 und 9 der Hebel 4 und 5 be- 5 
finden sich an einem am unteren Ende des Maschinengehau- 
ses 1 vorhandenen Trager 11. Die Anlenkpunkte 6, 7, 8, 9 
der einzelnen Hebel 4, 5 sind so gelegt, dass bei jedem He- 
bel 4, 5 die beiden Anlenkpunkte 6, 8 bzw. 7, 9 gleiche Ab- 
stande zueinander haben. Bei unterschiedlichen Abstanden 10 
konnen namlich unerwunschte Bewegungseffekte am Hand- 
griff - Bewegungskomponenten, die von einer Bewegung 
des Handgriffs in Richtung der Maschinenlangsachse ab- 
weichen - entstehen. 

[0021] Zwischen dem oberen Ende, dem waagerecht ver- 15 
laufenden vSchenkel 10, des Handgriffs 2 und dem Maschi- 
nengehause 1 sind Dampfungsmittel 12, vorzugsweise ein 
oder mehrere Druckfedern, eingefugt. 
[00221 Aufgrund der iiber eine Parallelschwinge ausge- 
fiihrten Kopplung zwischen dem Handgriff 2 und dem Ma- 20 
schinengehause 1 entstehen keine direkten Verbindungsstel- 
len zwischen beiden, so dass Vibrationen im Maschinenge- 
hause 1 nur sehr stark gedampft auf den Handgriff 2 iibertra- 
gen werden. 

[0023] Wahrend in der Fig, 1 die Ankopplung des Hand- 25 
griffs 2 an das Maschinengehause 1 mittels einer Parallel- 
schwinge sehr schematisch dargestellt ist, um das Funkti- 
onsprinzip deutlich zu machen, ist in der Fig. 2 ein mehr an 
eine praktische Umsetzung orientiertes Ausfuhrungsbeispiel 
derselben Ankopplung eines Handgriffs 2 an ein Maschi- 30 
n en gehause 1 einer Handwerk/eugmaschine dargestellt. 
Alle bereits im Zusammenhang mit Fig. 1 beschriebenen 
und dieselbe Funktion ausfuhrenden Teile sind in der Fig. 2 
mit den gleichen Bezugszeichen wie in Fig. 1 versehen. 
[0024] Der Fig. 2 ist zu entnehmen, dass fiir die als Damp- 35 
fungsmittcl zwischen dem Handgriff 2 und dem Maschinen- 
gehause 1 eingesetzte Druckfeder 12 ein Anschlag 13 am 
Maschinengehause 1 und ein Anschlag 14 am Handgriff 2 
angeordnet ist. 

[0025] Eine sehr platzsparende Unterbringung des Paral- 40 
lelsch wingers kann dadurch erfolgen, dass mindestens einer 
der Hebel 4, 5 in dem senkrecht zur Langsachse 13 der 
Handwerkzeugmaschine verlaufenden Schenkel des Hand- 
griffs 2 untergebracht ist. Zu diesem Zweck ragt der am Ma- 
schinengehause 1 angeordnete Trager 11 fiir den Anlenk- 45 
punkt 9 des Hebels 5 bis zu dem senkrecht zur Langsachse 3 
verlaufenden Schenkel des Handgriffs 2 vor. Das untere 
Ende dieses senkrecht zur Langsachse 3 verlaufenden 
Schenkels des Handgriffs 2 kann mit einem den Trager 11 
umgebenden Stutzen 15 versehen sein. Dieser Stutzen 15 50 
bildet lediglich einen Abschluss zwischen dem Trager 11 
und dem Handgriff 2, er hat aber nicht die Funktion einer 
mechanischen Fuhrung fur den Handgriff 2. 
[0026] Je weiter die Hebel 4, 5 des Parallelschwingers 
voncinandcr entfernt angeordnet sind, desto groBcr ist die 55 
Stabilitat des Handgriffs. Insofern fuhrt das Ausfuhrungs- 
beispiel in Fig. 2, bei dem der eine Hebel 4 im Maschinen- 
gehause 1 und der andere Hebel 5 relativ weit vom Hebel 4 
entfernt im Handgriff 2 angeordnet ist, zu einer hohen Stabi- 
litat des Handgriffs 2. Auch die Breite (in Richtung senk- 60 
recht zur Zeichenebene) der Hebel 4, 5 wirkt sich stabilitats- 
verstarkend aus. 

[0027] Es konnen aber auch beide Hebel 4, 5 des Parallel- 
schwingers im Maschinengehause 1 integriert werden. 
[0028] Der beschriebene Parallelschwinger, bestehend aus 65 
den Hebeln 4, 5 kann auf nur einer Seite des Handgriffs 2, 
wie in den Fig. 1 und 2 dargestellt, angeordnet sein; es kon- 
nen aber auch auf beiden Seiten - in Richtung quer zur 



Langsaches 3 der Maschine gesehen - des Handgriffs 2 Par- 
allelschwinger vorgesehen werden. 

[0029] Bei dem in der Fig. 3 dargestellten Ausfuhrungs- 
beispiel werden die Relativbewegungen des Handgriffs 2 
gegeniiber dem Maschinengehause 1 durch einen oberen 
Anschlag 16 und einen unteren Anschlag 17 begrenzt. Die 
beiden Anschlage 16 und 17 sind am waagerecht verlaufen- 
den Schenkel 10 des Handgriffs 2 angeformt. Diese beiden 
Anschlage 16 und 17 konnen beispielsweise Innenwande ei- 
ner Aussparung in dem waagerecht verlaufenden Schenkel 
10 des Handgriffs 2 sein. In diese Aussparung 18 ragt ein 
mit dem Maschinengehause 1 fest verbundener Arm 19 hin- 
ein. Die Bewegung des Handgriffs 2 vom Maschinenge- 
hause 1 weg wird dadurch begrenzt, dass der Ann 19 gegen 
den unteren Anschlag 17 stoBt. Die Bewegung des Hand- 
griffs 2 zum Maschinengehause 1 hin wird dadurch be- 
grenzt, dass der Arm 19 auf den oberen Anschlag 16 trifft. 
Der Abstand der beiden Anschlage 16 und 17 gibt also den 
Bewegungsapielraum fiir den Handgriff 2 vor. In Umkeh- 
rung zu dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel konnen die 
beiden Anschlage 16 und 17 auch am Maschinengehause 1 
und der Arm 19 am Handgriff 2 angeordnet sein. Es kann 
auch nur ein oberer oder unterer Anschlag am Maschinenge- 
hause 1 bzw. am Handgriff 2 vorgesehen werden. 
[0030] Bei den in der Fig. 1 und 2 dargestellten Ausfiih- 
rungsbeispielen sind die den Parallelschwinger bildenden 
Hebel 4 und 5 starr ausgebildet. In den in den Fig. 3 bis 5 
dargestellten Ausfuhrungsbeispielen handelt es sich um als 
Blattfedern ausgebildete Hebel 20 und 21. Die beiden Blatt- 
federn 20 und 21 sind einerseits in dem waagerecht verlau- 
fenden Schenkel 10 des Handgriffs 2 und andererseits am 
Gehause 1, beispielsweise am Trager 11, verankert. Die 
Blattfedern 20 und 21 sind mit ihren Breitseiten quer zur Be- 
wegungsrichtung des Handgriffs 2 ausgerichtet, so dass sie 
in Richtung der Langsachse 3 der Handwerkzeugmaschine 
durchbiegbar und in Richtung quer dazu stcif sind. Durch 
die federnde Wirkung der Hebel 20, 21 des Parallelschwin- 
gers konnen vom Maschinengehause 1 in Richtung auf den 
Handgriff 2 ausgehende Vibrationen in hohem MaB aufge- 
fangen werden. 

[0031] Wegen der federnden Wirkung der als Blattfedern 
ausgebildeten Hebel 20 und 21 kann eventuell, wie in Fig. 3 
dargestellt, auf das zwischen dem Gehause 1 und dem Hand- 
griff 2 eingesetzte Federelemente 12 verzichtet werden. 
[0032] Ein Federelement kann aber zusatzlich zur Auf- 
nahme von Vibrationen zwischen dem Maschinengehause 1 
und dem Handgriff 2 eingesetzt werden, oder wie in der Fig. 
4 dargestellt, durch ein aktives Dampfungselement 22 er- 
setzt werden, das z. B. eletrisch so steuerbar ist, dass es Vi- 
brationen des Maschi n en gehauses 1 en tgegen wirkt. Aktive 
Dampfungselemente, die bei Handwerkzeugmaschinen zur 
Vibrationsdampfung des Handgriffs eingesetzt werden, sind 
z. B. aus der WO 98/21014 oder der EP 0 206 981 A2 be- 
kannt. Prinzipiell bestehen solche aktiven Dampfungsele- 
mente aus einer auf einem Magnctkcrn 23 verschiebbar gc- 
lagerten Tauchspule 24, wobei die Tauchspule am Handgriff 
2 und der Magnetkern 23 am Maschinengehause 1 bzw. die 
Tauchspule 24 am Maschinengehause 1 und der Magnetkern 
23 am Handgriff 2 befestigt ist. Auf die genaue Funktions- 
weise dieses aktiven Dampfungsgliedes wird hier nicht de- 
tailliert eingegangen, da Ausfiihrungsbeispiele davon hin- 
reichend aus dem Stand der Technik bekannt sind. Prinzi- 
piell funktioniert aber ein aktives Dampfungselement so, 
dass die Relativ bewegung des Handgriffs 2 gegeniiber dem 
Maschinengehause 1 bzw. die auf den Handgriff 2 ausge- 
iibte Kraft sensiert und der Strom durch die Tauchspule 24 
in Abhangigkeit von der gemessenen Relativbewegung bzw. 
Kraft gesteuert wird. 
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[0033] Abweichend von den dargestellten Ausfuhrungs- 
beispielen konnen zwischen dem Handgriff 2 und dem Ma- 
schinengehause auch mehr als nur ein Federelement oder 
mehr als nur ein aktives Dampfungselement eingesetzt wer- 
den. Auch die Kombination von Federelement und aktivem 5 
Dampfungselement ist moglich. 

[0034] Bei dem in der Fig. 5 gezeigten Ausfiihrungsbei- 
spiel wird der Parallelschwinger durch zwei Blattfedern 25 
und 26 gebildet, welche in der Weise verbogen sind, dass sie 
den Handgriff 2 mit seinem unteren Anschlag 17 mit einer 10 
Vorspannung gegen den feststehenden Arm 19 driicken. Um 
diese Vorspannung zu iiberwinden, muss eine gewisse Kraft 
auf den Handgriff 2 ausgeiibt werden. Bei entsprechender 
Einstellung der Vorspannung der Blattfedern 25 und 26 wird 
erreicht, dass bei einer mittleren Prozesskraft von z. B. 100 15 
N der Handgriff 2 soweit. verschoben wird, dass sich der 
feststehende Arm 19 in der Mitte zwischen den beiden An- 
schlagen 16 und 17 befindet. Damit kann vermieden wer- 
den, dass es wahrend des Arbeitsprozesses zu einem harten 
Anschlag des Arms 19 an die beiden Anschlage 16 und 17 20 
kommt. Auch bei dem in der Fig. 5 dargestellten Ausfiih- 
rungsbeispiel kann zwischen dem Maschinengehause 1 und 
dem waagerecht verlaufenden Schenkel 10 des Handgriffs 2 
ein Dampfungselement, wie in den Fig. 1, 2 und 4 darge- 
stellt, eingefiigt werden. 25 



8. Handwerkzeugmaschine nach einem der Anspriiche 
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Hebel Blatt- 
federn (20, 21, 25, 26) sind. 

9. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Blattfedern (25, 26) gegen 
eine auf den Handgriff (2) in Richtung des Maschinen- 
gehauses (1) ausgeiibte Kraft vorgespannt sind. 

10. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Relativbewegung des Handgriffs (2) gegeniiber dem 
Maschinengehause (1) durch ein oder mehrere An- 
schlage (16, 17) begrenzt ist. 



Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 



Patentanspriiche 

1. Handwerkzeugmaschine mit vibrationsgedampftem 
Handgriff, welcher unter Einsatz von Dampfungsmit- 30 
teln (12) mit dem Maschinengehause (1) gekoppelt ist, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Handgriff (2) iiber 
zwei oder mehrere parallele, nahezu senkrecht zur 
Langsachse (3) der Handwerkzeugmaschine ausgerich- 
tete Hebel (4, 5, 20, 21, 25, 26) mit dem Maschinenge- 35 
hausc (1) gekoppelt ist, wobci die Hebel (4, 5, 20, 21, 
25, 26) einerseits am Maschinengehause (1) und ande- 
rerseits am Handgriff (2) angelenkt sind. 

2. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass bei jedem Hebel (4, 5, 20, 21, 25, 40 
26) der Anlenkpunkt (6, 7) am Handgriff (2) moglichst 
weit entfernt ist vom Anlenkpunkt (8, 9) am Maschi- 
nengehause (1). 

3. Handwerkzeugmaschine nach einem der Anspriiche 

1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass bei alien He- 45 
beln (4, 5, 20, 21, 25, 26) die Abstande zwischen ihren 
jeweils zwei Anlenkpunkten (6, 7, 8, 9) nahezu gleich 
gro!3 sind. 

4. Handwerkzeugmaschine nach einem der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 50 
Hebel (4, 5, 20, 21, 25, 26) im Maschinengehause (1) 
untergebracht sind. 

5. Handwerkzeugmaschine nach einem der Anspriiche 
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens ein 
Hebel (5) in einem in ctwa senkrecht zur Langsachse 55 
(3) der Handwerkzeugmaschine verlaufenden Schen- 
kel des Handgriffs (2) platziert ist. 

6. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Handgriff (2) an dem Maschi- 
nengehause (1) an ein oder mehreren Stellen iiber ein 60 
Federelement (12) - vorzugsweise eine Druckfeder - 
abgestiitzt ist. 

7. Handwerkzeugmaschine nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, dass an ein oder mehreren Stellen zwi- 
schen dem Handgriff (2) und dem Maschinengehause 65 
(1) ein aktives Dampfungselement (22) angeordnet ist, 
das so steuerbar ist, dass es VibraUonen des Maschi- 
nengehauses (1) entgegenwirkt. 
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